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立上り立下りを良くするために用いられる．

　11　video　Splitter

　Peakerの出力は第12図に示されるV，，　すなわち

Video　Splitterに送られる．　V2はCathode　Follower

として動作しているが，負荷としてDelay　Lineを持っ

ている．一一つの出力はDelay　Lineの初めから，他は後

から取られている．それにより0．3μs程離れた二つの

Video信号が取り出される．　Videoの幅と間隔により前

のパルスの後端1／2電圧のところに後のパルスの前端が

重なることとなる．この重なり点がN2　Gateを追跡す

るところである．

　12　Servo　Tracker

　Servo　Trackerは第13図に示される．　V、およびV2

のプレートには一6V程度の電圧が与えられ，・Offとな

っている．各プレートにはC、およびC4を通じ正のN2

Gateが同時に与えられる．375kcの正弦波がC2およ

びC3を通じグリッドに与えられる．　Tracking　Motor

のスピードはC，およびC6の両端の直流電圧により定

まる．第14図Aの位相関係の時，Range　Hair　Line

はゲートの上に重なっている．第14図CはHair　Line

がゲートより遠くなった時のC、C、の電圧の変化を示し

ている。この場合V、およびV、のプレート電圧が変化

する．Vエのプレート電圧は低くなりV，のそれは上る．

この電圧の変化はC，の電圧を下げC，の電圧を上げる

働きをする．この電圧の変化が増幅され，サイラトロ

ンのグリッドの直流電圧の変化をひき起す．サt－一・・ボモー

タにトルクを生じHair　Lineの位置を距離的に小さい

方に回転させ，同時に正弦波の移相コンデンサも回転さ

せ，N2　Gateと正弦波が適当な位相関係になる。第12

図BはHair　LineがGateより遅れている時を示し，

モータは距離的に大きくなる方向に回転しなければなら

ない．この場合V，のプレート電圧は増しV2のそれは

減る．これらの電圧は増巾され，先と同様にサイラトロ

ンのグリッド直流電圧を変える．動作は前記と逆方向と

なる．　　　　　　　　　　　　　　　　　（1957．10．9）
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1　回路構成および動作の説明

池

4．測距指示装置部
光　　麿　・矢　　亀

吻勿珈グ！

　指示部は2kmおよび100kmの測距ブラ

ウン管と測距自動制御，駆動装置および自動

瀟回路の報から轍されている・第・加撫
図はその系統図である．

　1）　指示ブラウン管　　　　　　　　　　Yt’deo　ihpal

　指示ブラウン管は螢光面に特殊な中心偏向
電極を持つ3DPIを2本用い沖心鮪電極〃舞・卿

邦　　夫

吻竺
〃痒3

に負の入力信号があると，円形スイープ上にl／la〃1珈笈砂

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　〃〆6勿〃
外向きに山を生じ入力信号が直視できるよう

’になっている・　　　　　　　　　　　　　　　　～魚η

①Sweep　　　　　　5卿卿！　　　　　　　1
螺饗慧撒詮二鞭讐〆撫舟一一一一一一一一一一一一一…一一一

を持った円形スd＿プを画く．　　　　　　　　　　　　　　1

鰯去獣驚聯v’伽鵡dsag・th　　　　艦
　③111uminating　Gate　　　　　　　　　　　第1図
　Illuminating　Gateは2kmスコープのグリッドに与

えられ，選択された信号の近傍1kmの問だけ輝線を現

一わし，選択された受信々号付近以外の反射等を消去して

1いる．

　2）Range　Slewing　Handwhee1

，鯉2
『7

　　←一一

形陥α凶r

徽。

乃！4ぞz〃〃

　このハンドルはFriction　Clutchを通してモータ系に

i接続されている．ハンドルのつまみを立てるとFriction

Clutchがはずれ，モータ系と独立して回転することがで

き手動追跡（Manual　Tracking）ができる．

　3）Tracking　Handwheel
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　このハンドルはスライダックに接続され，左右に回転

することにより180°位相の異なる電圧をモt－・一・ター系に供

給し，モータスピードを制御し，半自動追跡ができる．

　4）　Range　Selsyn

　このセルシンモータは1km1REVで回転され，測距

レコーダーに接続されている．

　5）　Aided　Range　Rectifier

　この回路はTracking　Handwhee1により制御される

み

第2図

「

＋50　7

　

摩協　飾

B＋

第3図

スライダックControl　Rectifierである．その回路は第

2図に示す．

　平衡状態すなわちスライダックSDが中心位置の時は

V、V，に掛る電圧は等しく，平滑された電圧E1＝E，とな

る．スライダックが何れかの方向に回転されるとV、，V、

に掛る電圧は，回転された量と方向とによって決定され

E、＞E、また．E、＜E2となり，この出力電圧はServo

Drive　Amp．に供給される．

　6）Range　Ser▽o　Drive

　Servo　Drive　Amplifierと　Thyratron　Rectifier　と

から構成されている．第3図にその回路を示す・

　①Servo　Drive　Amplifier

－§

動追跡の時はV、V2のカソードにモータに結合された速

度発電機出力が挿入され，電圧対速度特性を向上してい

る．

　②Thyratron　Rectifier

　Thyratron　Rectifierの動作状態を第4図に示す．

　第3図において，T、は50Vピーク交流電圧をy，，

V、のグリッドに，V、，　V2の直流出力と一緒に直列に与

えられ，Tエの一次側に挿入されたR，，　C3，　C4によリ

グリッド電圧とプレe－一・ト電圧は135度の位相差を持ち，

グリッドに与えられる正弦波の直流レベルがγ、V2の出

力により増減すると流通時間が増減する．γ、V2の出力

が等しい時にはV3　V，に等しい電流が流れ，駆動モータ

のアマチュアを流れる電流は互に打ち消し合って，モt－・F・

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ゆ　③，⑤にART　Unitの直流増幅器出力またはAid・見8
・dT・a・k’・g　Rect’f’e「の出力が与えられる・④⑤に暴

与えられる電圧E、E2が等しいと，　V、，　V2のグリッドk4
はアースに対して85Vの電位を保ち・V・V・　lx・II＃・Lい§

プレート電流が流れ，プレート電圧は150V，　R5の電　　2

圧は約100VとなりV、，　V2の出力はサイラトロンV，

V、を制御する．γ、，V2のプレート電圧が等しいと駆動

モータは何れの方向にも回転しない．もしE，くE、とす

ると，V，のグリッドはV，のグリッドに対し正となり，

V、に電流が流れ，モータは時計方向に回転する．半自

300

200

　　　服鶴選正　
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流通騎間

第4図

グリッ樋圧

ノ1

4　　8　　！x2

0－a閻電圧1／一

第5図手動における｛Feed竃BackXGenerator：の

　　　　Motor　Speed
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タは回転しないが，出力差がある時にはv，．v，に電流

差を生じ，モータはその差に応じた速度で回転を始める．

第5図は第3図においてγ、，V、のグリッド入力電圧に

対するモータスピードおよびv、，V、のカソード回路に

速度発電機出力が挿入された場合のグリッド入力電圧対

スピード関係を示す．

　7）　P血ase　Shifter

　Shocked　Osc．，　Phase　Shifter　Driver，　Phase　Shifter

の各部から構成され，375kcの正弦波を作りモータの回

転角度に応じた移相を行いART　Unitに供給する．

　①Shocked　Osc

　第6図に回路図を示す．第6図においてART　Unit

から送信パルスに同期された1．7msecの負パルスがV、

のグリッドに加えられ，V、をCut　Offにする・共振回

路のL、にはパルスが来ない時には電流が流れている．

V、がCut　Offにされると，　L、を流れていた電子はC，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　に充電され，L、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　C2は共振回路を

　　　　　　　　　　　　　　　　　　形成しi振動を続

　　　　　　　　　　　　　　　　　　ける．　72はハ
ニ］＿「6ン

　　　　　　　　　　　　　　　　　　ートレー発振器州
　　　　　　　　　　　　　　　　　　としてL1に接

　　　　　　　　　　　　　　　　　　続されているの

　　　　　　　　　　　　　　　　　　で発振を継続す

　　　　　　　第6図　　　　　　る．この発振周

波数は375kcである．　R、により発振の振幅が発振期間

を通じて一定になるように制御される．

　②Phase　Shifter，1）river＆Amplifier

　この回路は375kc正弦波の位相を連続的に0’－360°

移相する回路である．第7図に回路図を示す．第7図に

おいて移相容量Cpの入力電圧ベクトルを示すと第8図

第7図

　　　　　　　　　4

　　　　　　　　　2

　　　　　　　　　第8図

447

のようになる．

　第7図および第8図においてR、の可変抵抗によりバ

ランスを取ると4－G－2の電圧を生じ

R，＋R，篇ωC，ただしω一2π×375×103とすると1－G－3

なる電圧を生じ，GからみたCpの1，2，3，4端子は

大きさ等しく位相の90°
　　　　　　　　　　　　E／o－－1
ずつ遅れた電圧ができ
る．　　　　　　　　　E～・ンー－1　　　　　　　Ea

　移相コンデンサーCp　E3－CP3

は回転鍍に対し正弦的E4．－H傷

に変化する4相のコンデ
　　　　　　　　　　　　　　　　第9図
ンサで第9図にその等価

回路を示す．第9図においてCpiは（1）式，　Eiは（2）

式で表わされる．

　　　　：；：：£工翻1

　　　　9；：i£二翻／

　　　　　　　φ：シャフトの回転角

　　　　　　　D，G：定数

　　　　萎ご潔。A

　　　　翌：：認凶

（1），（2）式を整理すると

　　E・＝＝2聖（・…t…φ一・…t・i・φ）

　　　　　4D十一
　　　　　　　ブωz
、または

　　　　　　　　2EG　　　　　　　　　　　sin（ω’一φ）　　　　Eo＝
　　　　　　　　　　1
　　　　　　　41）十
　　　　　　　　　ブωz

　　　　　　　　　　　　　2G
すなわち入力電圧Eは
　　　　　　　　　　　4ヱ）＋⊥
　　　　　　　　　　　　　　ブωz

（1）

（2）

減量し位相はφだ

け移相され，出力電圧はE。となって現われる．第10

図に移相波形を示す．
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第10図　移相コンデンサ波形
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